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論 文 審 査 の 結 果 の 要 旨 
 
本論文で取り上げる人間とロボットの知的協調は、工場等おける作業の効率化の他に、高齢者人口の
増加による介護の効率化等において、今後ますます重要になってくると思われる。ロボットのハード
ウェアあるいはソフトウェアのどちらかだけに重点を置いて研究されることが多いのに対し、本論文
の特筆すべき点は、その両方に挑戦し、ハードウェアとしての新しいロボットハンドと、ソフトウェ
アとしての新しい教示法を開発し、その特性を実験によって明らかにしたところである。 
従来のロボットハンドの開発では、大きさ、重量の超過、自由度の不足が問題となってきた。軽量
化のためには、アクチュエータを離して設置する腱駆動機構が有効であるが、指先の位置精度の低さ
や、パワーロスが問題となってきた。本論文で開発した Osaka-City-University-Hand (OCU-Hand)
は人の手と同等の大きさで、従来のロボットハンドよりもかなり軽量である。また 5 本の指を持ち、
全 18 自由度という大きな自由度を持っている。アクチュエータとしてサーボモータを関節部に内蔵
しているので、指先の位置精度の高さやパワーロスの減少を期待できる。 
一方、ヒューマノイド・ロボットにタスクを実演しながら教示する研究では、対戦型ゲームを対象
として、ゴール自体も教示によって学習するアーキテクチャを提案している。このアーキテクチャ
は、人が相互作用の経験からタスクを学習する方法を模倣して構成されている。三目並べをタスクと
して、盤の状態を観察し、内部の状態モデルを更新し、その変化から過去の経験と知識に基づいて行
動を決定している。人間はロボットと普通に対戦するだけでなく、ゴールを学習するための教示とし
て、ロボットが勝利を決める手や防御する手を実演して教えることができる。その際に、その手の意
味を、ロボットとの対話によって教示する。この仕組みによって、あらかじめゲームのルールを知ら
ないロボットが、効率的にルールと戦略を学習し、勝率を著しく向上させることを明らかにしている。 
この研究成果は、情報工学における人間とロボットの知的協調に関する研究の発展に寄与するとこ
ろが大きい。よって、本論文の著者は、博士（工学）の学位を受ける資格を有するものと認める。 
